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Abstrak
Perkembangan sistem autonomous sangat berkembang pesat salah satunya USV (Unmanned Surface Vehicle). Salah satu jenis dari
USV ialah robot boat. Robot boat dapat di implementasikan untuk memonitoring pemantauan bawah air daerah perairan yang tidak
terjangkau manusia, aerial mapping, dan pemantauan perairan. Tetapi masih terdapat kekurangan dalam hal memonitoring daerah
perairan yang tidak terjangkau oleh manusia dalam hal ini pada umumnya robot boat masih dikendalikan oleh seorang pilot
menggunakan sebuah remote control sehingga seorang pilot harus standby untuk mengetahui pergerakan dari robot boat. USV yang
digunakan yaitu USV elektrik yang dilengkapi APM 2.8 dengan firmware ardurover untuk sistem autopilot. Sistem autopilot pada
USV meliputi mode Auto, manual, guided dan hold
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